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Abstrak 
Gas Metering Station  terletak diluar pabrik (out site). Pengontrol ini berupa serangkaian katup 
disertai piranti tambahan yang diharuskan mampu menjaga tekanan supplay gas dari Pertamina 
dalam batas yang diharapkan yaitu 25kg/cm2. .Jenis controller yang tersedia dipasaran 
kebanyakan bertype Proportional Integrator & Diagram (PID). Namun perkembangan saat ini 
muncul controller yang menggunakan neuro  Fuzzy (ANFIS). Perancangan dilakukan dengan 
pengendali neuro-fuzzy,yang menggabungkan kemampuan belajar Neural Network dengan 
kemampuan pengambilan keputusan pada neuro-fuzzy. Dari hasil simulasi dengan Simulink pada 
Matlab versi7.7 didapat kinerja Neuro fuzzy menunjukkan settling time pada detik ke 8, respon 
sistem dijaga pada keluaran sekitar 25 kg/cm2 atau sesuai dengan nilai setpoint yang dikendalikan 
dan tidak terjadi overshoot. Pada uji  noise/gangguan pengendali neuro-fuzzy menunjukkan 
performansi yang lebih baik dengan waktu penetan 17 detik  .Dari segi safety, pengendali Neuro 
Fuzzy bisa dikatakan lebih aman, karena tingkat toleransi error yang lebih kecil bila 
dibandingkan dengan pengendali PID. Penelitian yang akan datang diharapkan membandingkan 
PID dengan Neuro dari segi ekonomis dengan cara merakitnya dalam bentuk komponen riil.  
Kata kunci: gas metering station, pengendalian tekanan, simulasi, neuro-fuzzy 
PENDAHULUAN 
Sistem pengendalian adalah ilmu yang berisi ide-ide kontrol dan pendekatan-pendekatan  baru yang terus 
berkembang secara kontinyu. Dalam beberapa dekade terakhir perhatian sistem pengendalian masih terpaku pada 
pendekatan berbasis model     (diskrit, optimal, dsb). Jenis-jenis pengendalian berbasis model terbukti efektif 
untuk menyelesaikan suatu permasalahan yang terdefinisi dengan jelas terlebih sejak adanya komputer berbasis 
VLSI. Permasalahan lain akan timbul pada suatu sistem yang tidak terdefinisi dengan jelas,atau biasanya 
ditemukan pada suatu sistem kompleks. Dimana pada sistem yang kompleks tidak mudah mendapatkan model 
matematisnya. Maka untuk sistem yang demikian diperlukan pendekatan secara kualitatif. Pendekatan neuro 
fuzzy dapat menawarkan kemudahan dalam menanggulangi sistem yang seperti ini. [2]  
Salah satu sistem yang ada adalah sistem pengendalian tekanan pada gas metering. Gas metering ini terletak 
pada off site unit produksi. Fungsi dari gas metering adalah mengukur seberapa besar gas alam yang diterima 
dimana gas metering ini juga sebagai cross chek besarnya gas alam yang diterima dari supplier ke suatu unit 
produksi. Untuk menganalisa pengendalian tekanan gas alam dalam gas metering, terdapat parameter - parameter 
proses yang berpengaruh, diantaranya laju aliran, tekanan dan bukaan valve/port area. Apabila ketiga parameter 
diatas tidak bekerja pada daerah capabilitynya atau melebihi dari spec yang ditetapkan, maka akan 
mempengaruhi proses dan terjadi off spec pada unit lainnya. Besarnya tekanan gas alam sebagai variabel kontrol 
sedangkan laju aliran gas alam dan bukaan valve merupakan variabel termanipulasi. 
Aksi pengendalian gas metering yang selama ini ada masih menggunakan pengendalian  konvensional atau 
PID, sehingga dibutuhkan perancangan pengendalian  yang lebih baik yang dapat mengatasi gangguan pada 
proses kendali dengan performansi kinerja kontrol yang jauh lebih memuaskan. Kontrol pengendalian seperti ini 
dapat diperoleh dengan pengendalian neuro fuzzy. 
Permasalahan yang dirumuskan dalam penelitian ini adalah bagaimana membangun dan merancang sistem 
pengendalian tekanan khususnya pada gas metering station.Disamping permasalahan pengendalian tekanan,  
performansi kontrol valve pada gas metering ini  perlu dirancang ulang guna mengatasi permasalahan yang 
selama ini terjadi,seperti performansi dan kontrol valve yang kurang baik. Performansi kontrol valve yang 
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kurang baik ini sering menimbulkan kekurang mampuan kontrol dalam pengendalian besar gas alam yang masuk 
dan keluar sehingga menimbulkan kondisi off spec. 
Tujuan dan manfaat penelitian ini adalah merancang suatu sistem pengendalian tekanan. Diharapkan dengan 
adanya  perancangan   diperoleh  perbaikan performansi yang dapat menjaga kestabilan sistem. Dengan 
performansi sistem yang stabil , maka gangguan eksternal seperti perubahan set point dan perubahan beban pada 
sistem maupun gangguan internal seperti peruhahan parameter plant dapat diatasi dengan haik, sehingga kondisi 
off spec tidak akan terjadi. 
METODE  
Metode penelitian yang digunakan dalam perancangan sistem pengendali neuro fuzzy dan perbaikan 
performance melalui 5  tahapan ,sebagai kerangka acuan perancangan sistem. 
Tahap Penelitian Bahan 
Dalam Tahapan Ini Akan Dilakukan Persiapan Penunjang Guna Membantu Jalannya Suatu Penelitian. Dalam 
Tahapan Ini Juga Akan Diperoleh Data Primer Maupun Sekunder Yang Bersifat Kuantatif Maupun Kualitatif . 
Adapun Kegiatannya ,Antara Lain; Studi Literatur Dan Studi Lapangan. 
Tahap Analisa Data 
Pada Tahapan Ini Juga Akan Dilakukan Pengolahan Data Primer Maupun Sekunder (Kuantatif- Kualitatif) Yang 
Diperoleh Dan Tahap Penelitian Bahan, Dalam Tahapan Ini Juga Perlu Diperhitungan Bagaimana Dinamika 
Proses Plant. Pada Analisa Atau Pengolahan Data, Kebutuhan Sistem Dan Penyelesaiannya Akan Akan 
Diketahui. 
Tahap  Perancangan Ulang  Plant 
Tahap Rancangan Meliputi Rancangan Kontrol Valve Sizing Desain,Ukuran Kontrol Valve Besar Diameter Pipa 
Distribusi Yang Dibutuhkan. Tahapan Ini Sangat Menentukan Performansi Dan Suatu Plant,Karena Apabila 
Dalam Perancangan Plant Gagal Maka Akan Berpengaruh Sangat Besar Pada Proses Selanjutnya Apalagi Bila 
Dilihat Dari Sisi Kerugian Ekonomi Perusahaan. 
Tahap  Perancangan Pengendali Tekanan 
Pada Tahap Ini Juga Dilakukan  Perancangan Pengendalian Neuro Fuzzy, Meliputi Inisialisasi, Training Neuro 
Dan Rule Surface . Hasil  Perancangan Yang Telah Dilakukan Akan Diterapkan Secara Sirnulasi Software 
Dengan Menggunakan Mathlab For Windows Yang Akan Menampilakan Respon Keluaran Dan Plant Yang 
Dimodelkan 
Tahap Analisa Hasil Simulasi 
Pada tahap ini dilakukan analisa terhadap hasil simulasi software yang telah dilakukan pada pada tahap 
perancangan pengendalian. Untuk mengetahui sejauh mana performansi sistem dalam mengatasi permasalahan  
Setiap kali diumpankan masukan sinyal pengendali apakah program mampu menghasilkan keluaran sinyal 
kendali yang diharapkan atau sesuai dengan kebutuhan pengguna.. Proses ini dilakukan untuk mengetahui bahwa 
program benar-benar dapat berjalan tanpa mengalami gangguan. Disamping itu juga akan diakukan 






















Gambar 3. Flowchart 
Perancangan Ulang Plant 
Pada off site unit produksi terdapat gas metering station yang terfungsi mengukur besarnya gas alam yang 
diperoleh  dari PT. Pertamina yang selanjutnya didistribusikan pada pabrik amonia Urea Chemical Plant.
Valve sizing dan performansi CV 
          Model Matematis 
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Gambar 4  PID Gas Metering Station 
Control Valve  didesain untuk  mengendalikan natural gas dari PT. Pertamina  dengan tekanan 355  Psig di gas 
metering 
Data sebagai berikut : 
Tekanan inlet   : 398 Psig ; 28 kg/cm2  
Tekanan outlet  : 355 Psig  ; 25 kg/cm2 
Flow max  : 66 MMSCFD 
Berdasarkan data control valve tersebut maka bila tekanan gas inlet bisa tercapai pada 355 Psig maka Control 
Valve akan beroperasi pada 68% opening (saat max flow) dan 47% opening (saat normal flow). 
Data aktual gas alam  dilapangan tekanan aktual di PC sebesar  290 Psig atau 20.39  kg/cm2  
Dengan adanya tekanan actual gas alam dari PT. PERTAMINA yang berkisar antara 25 – 28 kg/cm², maka 
opening existing. Kontrol valve adalah hanya berkisar 38% (pada saat max flow MMSCFD) dan 26% (pada saat 
normal operating flow 45,6 MMSCFD). Hal ini akan menimbulkan dampak terjadinya kekurang mampuan 
control valve di dalam mengendalikan tekanan, untuk meningkatkan performance PC 504 maka perlu disediakan 
control valve yang memiliki Cv lebih kecil yang meng-handel perbedaan tekanan dari 355 psi ke 290 psig. 
 
 
 Gambar 5.  Diagram blok sistem pengendalian tekanan 
 
Perhitungan Redesain 
Model control valve redesain adalah globe valve dengan karakteristik alirannya equal percentage. 
1. Kontrol valve sizing,   CV =    Q      .    G (460 + tF)      (1) 
                                                     963          ∆P (P1 + P2) 
untuk valve dengan flow aliran 66 MMSCFD  dengan spesifik  gravity gas alam  0.67 kg/cm  diperoleh CV 
256.5673998, artinya valve tersebut memiliki port area  mampu dilewati gas sejumlah 256.5673998 
   
2. Perhitungan ukuran kontrol valve  q = 7320 Fp. Cv.P1.Y      X     (2) 
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Harga yang diperoleh di substitusikan pada persamaan : 
Q = 7320 Fp . Cv . P1 . Y          X       (3) 
    M. T  Z 
 
Untuk mencari harga Fp, terlebih dahulu dicari harga Ek, melalui persamaan : 
∑k = 1.5 ( 1 – d2 )          (4) 
D2 
Fp = (∑k (Cd)2 +1 )1/2          (5) 
 890 
dicari ukuran kontrol valve yang sesuai dengan tekanan masukan (usulan perubahan) sebesar 355 Psig 
dimana flow Cv sebesar  66000000  dengan Fp.Cv sebesar 253,24255  diperoleh  ukuran valve  6”  
 
3. Perhitungan diameter pipa  Q =A .V = µ .D².V shg  D = √ 4 . Q     (6) 
                                                   4            µ . V 
Penentuan diameter pipa distribusi didasarkan pada debit aliran digutuhkan, dengan rumus umum sebagai 
berikut : 
Q =    A  x  V            (7)                                                           
    =     x  D² x V         (8) 
         4 
Maka            D = √ 4 . Q         (9) 
                                   . V                                                                      
Kapasitas gas alam (Q) yang diambil dari nilai kapasitas gas alam design yang dibutuhkan oleh plant yaitu 
66.000.000 sft³/d atau 51.92 m³/detik. 
Sehingga : 
D = 4 . 51.92  = 8”       (10) 
          . 10 
perhitungan diameter pipa  perlu dilakukan mengingat  dengan ukuran diameter, pipa harus dapat 
mendistribusikan gas alam secara baik pada pipa yang lain.Kapasitas gas alam yang diambil sesuai kebutuhan 
plant sebesar 66.000.000 sft²/d atau 519.2 m³/dtk, maka diperoleh  ukuran pipa (D) sebesar  8 in. 
Perancangan Pengendali Tekanan 
 Dalam melakukan suatu perancangan pengendalian harus mengetahui kondisi dan sifat  fisis dari suatu 
sistem. Sifat –sifat dari suatu sistem dapat dinyatakan dengan model matematis. Dimana model matematis  akan 
memberi gambaran hubungan fungsi input dan output suatu proses. 
Pemodelan  Matematik 
Pemodelan matematis adalah proses perhitungan sistem fisik menjadi model matematis agar dapat dianalisa 
dengan alat bantu komputasi. Perilaku dan sifat sistem dapat diwakili dengan model matematis. Model 
matematis akan memberikan gambaran hubungan fungsional antara masukan dan keluaran suatu proses. Dari 
model matematis yang diperoleh dibuat fungsi alih yang berguna dalam tahap analisa. Setelah model matematis 
selesai dibuat, tahap selanjutnya adalah mengujinya dengan bantuan Matlab. 
Dalam penurunan model matematis ,digunakan persamaan model matematis untuk laju aliran dan aktuator 
valve yang ditransformasikan dalam domain laplace 
  
Qs(s)    =     GV           (11) 
              U(s)         ťv.  S+1                   
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Karena PC 504 menggunakan Cv dengan equal percentage maka laju aliran sebanding dengan posisi 
stem,    KV  = Qs ln (∂)         (12) 
             15 - 9 
selanjutnya dicari gain transduser sebagai pengubah sinyal listrik unit pengendali menjadi tekanan yang 
diinginkan. Kip  = 15  -  9  = 0,75 psi/mA        (13) 
     20 - 12 
Dengan melakukan interpolasi lagrange diperoleh persamaan time konstan kontrol valve Tv(x) = ∑Tv (xk) .Lk 
(x). Selanjutnya diperoleh time respon PC 504 yang didapat dari hubungan volume diafragma ,panjang tubing 
dan diameter tubing yang menghubungkan PC 504 dengan unit pengendali. Dari data dilapangan untuk volume 
diafragma valve 120 in³ jarak CV dari unit pengendali 1 m serta diameter tubing ¼ in. Dari laju aliran yang 
masuk, KV = 0.086.  
Grafik respon waktu transien diperoleh data lagrange  
Xo=100ft; To=11dtk  
X1=200ft ;T1=15dtk  
X2=250ft ;T2=17,5dtk 
Dengan menggunakan interpolasi  lagrange diperoleh persamaan derajat dua dengan masukan time konstan 
dengan panjang tubing, 
T(x)=3,3 10³x ² + 0,02x + 8,32   
sehingga diperoleh besar CV dengan panjang tubing 3.3 ft adalah 8.5 detik . Persamaan model matematis kontrol 
valve menjadi :        
P2(s)  =       0,4           (14) 
U(s)      8,5s +  1 
 
 Gambar 6. Diagram blok  kontrol valve 
Perubahan tekanan yang terjadi pada PC504 menyebabkan terjadinya resistansi pada sensor yang akan 
dikonversikan menjadi arus listrik oleh transmitter. Elemen transmitter tekanan merupakan interface antara 
proses dengan sistem kontrol. Transmitter yang digunakan dalam perancangan ini adalah gauge pressure 
transmitter dimana sensing elemen diafragmanya mempunyai hubungan linear antara besaran yang diukur 
dengan range tranmiter.Perubahan tekanan yang terjadi pada PC 504 menyebabkan terjadinya resistansi pada 
sensor yang akan dikonversikan menjadi arus listrik oleh transmitter. Fungsi transfer dari sensor dan transmitter 
tekanan didekati dengan sistem orde satu:  
Pc (s) =       GTp           (15) 
Pt (s)        tp.s + 1 
Fungsi transfer transmitter  =   2 
                  o.2S + 1       (16) 
Persamaan model matematis dan diagram blok CV dan transmiter sebagai berikut : 
 
 
                         
                            Gambar 7. Diagram blok fungsi transfer  transmitter 
0.4 




0.2S + 1 
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 Gambar 8.  Diagram blok sistem pengendalian 
 
Perancangan Pengendali Neuro-Fuzzy 
Algoritma perancangan pengendali Neuro-Fuzzy terdiri dari tiga tahapan yaitu proses inisialisasi, proses 
pembelajaran dan proses running. 
Proses Inisialisasi 
Sistem logika fuzzy diparalel dengan pengendali PID yang akan menjadi guru bagi sistem tersebut. 
Sinyal dari pengendali PID dikirimkam ke plant yang akan dikendalikan. 
Pada perancangan neuro-fuzzy untuk proses inisialisasi, ditentukan nilai-nilai awal sebagai berikut: 
1. Arsitektur fuzzy yang dipakai adalah fuzzy Sugeno. 
2. Fungsi keanggotaan yang dipakai adalah Generalized Bell. 
3. Jumlah fungsi keanggotaan yang dipakai adalah 3 buah. 
4. Jumlah aturan (rule) yang dipakai adalah 12. 
Membuat ANFIS 
Data yang akan dilatih: 
Tabel 2. Data training 
Jangkauan error Perubahan error Aksi katup 
56 1 1.74 
45 1 1.74 
32 1 1.71 
29 1 1.68 
28 1 1.67 
15 0 1.33 
10 0 1.25 
0 0 0.90 
-8 0 0.72 
-15 0 0.62 
-28 -1 0.3 
-30 -1 0.3 
 
Kolom paling kanan merupakan aksi katup, yakni membuka, menutup setengah, dan menutup berturut-turut 









8.5s + 1 
4.6 
S + 5 
0.4 
2 
0.2S + 1 
Pt(s) 
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berubah dan menurun berturut-turut diisi dengan nilai 1, 0, dan -1. Kolom pertama menyatakan jangkauan error 
antara masukan aliran gas (flow) dengan keluaran. 
HASIL DAN PEMBAHASAN 
Hasil perancangan yang telah dilakukan akan diterapkan secara simulasi dengan menggunakan Matlab.7.7.0 
for windows dengan menampilkan hasil keluaran dari plant yang telah dimodelkan. 
 Simulasi  
Simulasi dilakukan untuk mengetahui sejauh mana performansi sistem dalam  mengatasi permasalahan yang 
akan dihadapi, maka sistem  akan disimulasikan dengan tiga kondisi yaitu, tanpa pengendalian , dengan 
menggunakan PID dan pengendali neuro fuzzy. Selanjutnya akan dilakukan uji  noise pada perancangan 
pengendali neuro fuzzy. Disamping itu juga dilakukan perbandingan terhadap hasil dari pengendalian neuro 
fuzzy dengan pengendalian PID dan tanpa pengendalian . Dalam  simulasi, digunakan penerapan dengan 
SIMULINK pada Matlab, sebagai berikut: 
 
Gambar 9.  Simulasi tanpa pengendali 
Grafik yang dihasilkan, 
 
Grafik 10.   Respon  Simulasi tanpa pengendali 
Pada grafik, terlihat respon system yang tidak mengikuti set point (25 kg/cm2) yang diinginkan, tekanan yang 
dihasilkan  pada detik ke 20 hanya mencapai 11 kg/cm2 . 
 
Kemudian dilakukan SIMULASI PID, kondisi ini sesuai dengan control pada plant. 
Respon tanpa 
pengendali 
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Gambar 11. Simulasi PID  
P, I diberi harga berturut-turut dua dan satu. 
Respon simulasi PID sebagai berikut; 
 
Grafik 12.  Respon dengan pengendali  PID 
Respon yang dihasilkan saat menggunakan PID, menunjukkan respon pada detik ke 6 respon telah mencapai 
setpoint tetapi diikuti juga adanya overshoot  sampai detik ke 17 dengan tekanan maxovershoot mencapai 31 
kg/cm2 . 
 
Pada uji berikutnya dilakukan  pemakaian pengendali  neuro fuzzy hasil perancangan, sebagai berikut;   
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Gambar 13.  Simulasi Neuro Fuzzy 
 
Hasil simulasi menghasilkan grafik:  
 
Grafik 14.  Respon  Simulasi Neuro Fuzzy 
Hasil pembacaan grafik menunjukkan : 
Settling Time sekitar  : 8 detik 
Overshoot              : Tidak Ada 
Hasil simulasi menunjukkan  settling time pada detik ke 8, respon sistem dijaga pada keluaran sekitar 25 
kg/cm2atau sesuai dengan nilai setpoint yang dikendalikan dan tidak terjadi overshoot. 
Uji  Perbandingan 
Berdasarkan ketiga hasil simulasi  yang didapat, akan dilakukan tiga perbandingan sistem, yaitu   tanpa 
pengendali, PID dan Neuro Fuzzy.   
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Gambar 15.  Simulasi Perbandingan 
 
 
Gambar 16. Grafik Respon perbandingan pengendalian  PID, Neuro, dan tanpa kontroler 
 








Tanpa Kontroler 13 detik - 20 detik 11 kg/cm2 
PID 6 detik 31 kg/cm2 28 detik 25 kg/cm2 
Neuro Fuzzy 8 detik - 8 detik 25 kg/cm2 
 
Berdasarkan simulasi perbandingan 3 sistem pengendali. Menunjukkan Neuro Fuzzy lebih bagus  dalam 
mencapai keadaan steady, dimana sistem dapat  mengikui set point yang di berikan. Dengan demikian 
perancangan pengendalian dengan neuro fuzzy  menghasilkan kontrol tekanan yang lebih baik dari sistem 
sebelumnya. 
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Analisa simulasi uji noise  
Analisa uji noise ini  dilakukan untuk  memperlihatkan bagaimana pengendalian  mengatasi permasalahan 
terhadap gangguan. Pengujian terhadap noise measurement, menunjukkan kemampuan dari pengendalian  untuk 
mengatasi terjadinya gangguan (noise) pengukuran pada transmitter tekanan. Pengujian noise  dilakukan pada 
pengendali PID dan Neuro, dengan nilai noise 3,-3 dan 6,-6. Diperoleh hasil : 
 
Gambar 17. Blok Parameter  
Gambar 18. Simulasi uji noise pada PID 
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Gambar 19. Grafik Respon PID dengan noise 3,-3 
 
 
Gambar 20. Grafik Respon PID dengan noise 6,-6 
Berdasarkan  respon simulasi dengan uji  noise pada pengendali PID, grafik menunjukkan (anak panah), PID 
tidak memberikan respon yang bagus pada gangguan, hal ini disebabkan adanya overshoot pada respon PID 
 
Gambar 21. Simulasi noise pada pengendali Neuro 
 
PID Noise 6,-6 
PID 
Noise 6,-6 
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Gambar 22.  Grafik respon  pengendali Neuro dengan noise  3,-3  
Gambar 23.  Grafik Respon  pengendali Neuro dengan  noise 6,-6    
 
Berdasarkan  respon simulasi dengan uji  noise pada pengendali Neuro, grafik menunjukkan Neuro fuzzy 
menunjukkan  respon yang bagus pada gangguan yang diumpankan pada sistem, baik pada 3,-3 maupun 6,-6. 
 
Gambar 24. Simulasi perbandingan noise pada pengendali  
Neuro 
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Gambar 25.  Grafik Respon  perbandingan uji noise  pada  tiga pengendali 
 
Hasil simulasi uji noise menunjukkan grafik  perbandingan ketiga pengendali dalam merespon gangguan (noise) 
yang diberikan. Pada pengendali PID, menunjukkan respon grafik yang tidak  mengikuti trend dari noise, karena 
masih terlihat adanya overshoot  (ditunjukkan pada gambar 4.17). Pada pengendali neuro fuzzy menunjukkan 
respon grafik yang dapat mengikuti trend dari noise. Hal ini menunjukkan pengendali neuro fuzzy mampu 
bertahan dalam mengatasi gangguan dengan waktu penetapan 17 detik, sedangkan respon tanpa pengendali tidak  
bisa merespon sistem  (setpoint) dan tidak bisa merespon gangguan yang diberikan. 
PENUTUP 
Simpulan 
Berdasarkan hasil  perhitungan, simulasi dan analisa diperoleh simpulan sebagai berikut  
1.  Berdasarkan hasil perhitungan kontrol valve sizing, untuk  mengendalikan tekanan gas alam  dengan setpoint   
25 kg/cm²    adalah melakukan penggantian ukuran kontrol valve dari 8” menjadi 6” . Penggantian ukuran 
kontrol valve disertai dengan  penggantian  body kontrol valve (actuator tetap) dengan Cv  (koefisien valve)  
sebesar 256.5673998 (penggantian body kontrol valve konfirmasi dengan vendor).  
2.  Pada uji simulasi pengendali PID, menunjukkan  kecepatan respon pada detik ke 6 tetapi k masih diikuti  
adanya overshoot 31 kg/cm2.  Settling Time terjadi  pada   detik ke  28, set point 25 kg/cm2 . 
4.  Pada simulasi neuro fuzzy menunjukkan  respon sistem  pada detik ke 8, settling time dan set point terkendali  
pada keluaran 25 kg/cm2 atau sesuai dengan nilai setpoint yang dikendalikan dan tidak terjadi overshoot. 
5.  Pada simulasi uji perbandingan tiga pengendali, tanpa kendali, PID dan neuro fuzzy menunjukkan pada 
pengendali neuro fuzzy,  respon sistem  pada detik ke 8, settling time dan set point terkendali  pada keluaran 
25 kg/cm2 atau sesuai dengan nilai setpoint yang dikendalikan dan tidak terjadi overshoot 
6.  Pada uji  noise,   pengendali PID  menunjukkan respon grafik yang tidak  mengikuti trend dari noise, karena 
masih terlihat adanya overshoot. Pada pengendali neuro fuzzy menunjukkan respon grafik yang dapat 
mengikuti trend dari noise. Hal ini menunjukkan pengendali neuro fuzzy mampu bertahan dalam mengatasi 
gangguan dengan waktu penetapan 17 detik, sedangkan respon tanpa pengendali tidak  bisa merespon sistem  
(setpoint) dan tidak bisa merespon gangguan yang diberikan. 
7.  Pengendali neuro fuzzy   menunjukkan performansi sistem yang stabil dibandingkan dengan PID maupun 
tanpa pengendali,  karena tingkat kestabilan  bila  terjadi  gangguan eksternal seperti perubahan set point dan 
perubahan beban pada sistem maupun gangguan internal seperti peruhahan parameter plant dapat diatasi 
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Saran 
Pada penelitian lebih lanjut terutama gas metering station, selain perancangan dengan pengendali neuro fuzzy 
juga perlu pengembangan dengan metode-metode yang lain  dipertimbangkan pula menggabungkan antara PID 
dengan neuro fuzzy untuk saling melengkapi kelebihan dan kekurangan kedua kontroler itu. Disamping itu 
diperlukan analisa yang lebih cermat  menyangkut cost/segi ekonomisnya. 
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